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さらには、ヒトの Early adaptation と同様の振る舞いを示すことが確認された。この
結果から、第 2 章の 6 脚ロボットの 歩容遷移を実現させたものと同じ制御器を用いて
左右分離型トレッドミルにおける適応的な歩行が実現されることが示された。  
 



















































adaptation と Late adaptation）のうち Early adaptationと同様の適応的な振舞いが
現れることが確認されている。すなわち、この特殊な歩行環境においても、上記 1と同様の
制御系を用いることで適応的な肢間協調の振舞いを説明できることが示されている。 
３． ヒトの左右分離型トレッドミル歩行の肢間協調にみられる Late adaptationについて調べる
ために、上記 1、2 で用いた歩行制御系に小脳を参考にして足の接地タイミングに関する学
習モデルを組み込み、2脚ロボットの動力学シミュレーションとハードウェア実験による検








平成 27 年 1 月 20 日、論文内容とそれに関連した事項について試問を行って、申請者が
博士後期課程学位取得基準を満たしていることを確認し、合格と認めた。 
 
 
 
 
 
 
 
